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La presents invention concerne un diapositif de commande 
pour un appareil de freinage de sQrete a ressort comportant un servo- 
.oteur rotatif >lectrique et une broche pouvant effectuer un .ouve- 
ment. rectiligne. 

5 • On connait dfij& des dispositifs de commande pour des appa- 

reils de freinage de sQrete i ressort. Les appareils de freinage de 
sureta a ressort ont notamment pour but d'effectuer automatiquement 
un freinage sans apport ext^rieur d'6nergie en cas de dfifaxllance 
des dispositifs 61ectriques. c'est-a-dire en cas de panne de courant 

10 survenant pour I'une ou I'autre cause. Un appareil de freinage de 
sQretS a ressort de ce type est d^crit et illustre dans un prospec- 
tus de la "RACO G.m.b.H. Schwelm". Aout 1970. Cet appareil de frex- 
nage de sflret^ h ressort comprend deux dl6«ents de base, h sBvoxr la 
surety a ressort et la commande a moteur filectrique. Par l'intern.6- 

15 diaire d'une broche mont^e sur roulement S billes et pourvue d'un 
6crou correspondent dans I'arbre creux de I'induit. le mouvament 
rotatif du moteur est transform^ en un mouvement rectilxgne de la 
broche. transmettant ainsi l«6nergie de mouvement du moteur h la 

sQret6 h ressort. ^ j 4.x 

20 A I'extr6mit6 arriere de I'appareil de freinage, est adapts 

un frein 61ectromagn6tique maintenant I'Mat d'finergie de la sQret6 
a ressort sous tension avec une d^pense minimale de puissance lorsque 
le frein du v6hicule est dSbloqui- Pour freiner le vfihicule, I'alx- 
mentation d'^nergie au frein electromagnetique est interrompue par 
25 un contacteur de couplage. La surete a ressort se dfitend et, par 
I'interm^diaire du systfeme m^canique incorpor^, elle peut faxre 
tourner librement le moteur. Lorsque la broche a parcouru sa course 
libre, la sureti I. ressort a attaint la force de la tension pr6alable 
correspondent k la force minimale de freinage. La force de freinage 
30 change avec la course suivant la caract6ristique ^lastique de la 
sQret6 a ressort. Pour dibloquer le frein du vihicule, le moteur de 
1. appareil de freinage est mis en circuit par 1- intermfidiaire d'un 
deuxifeme contacteur de couplage. Le mouvement rectiligne de la broche 
.at la surety a ressort sous tension et, a I'extr^mite de sa course, 
35 un commutateur incorpor^ met le contacteur de couplage du moteur hors 
circuit et le contacteur de couplage du frein ilectromagn^txque , en 
circuit. De la sorte, la sGret6 a ressort est a nouveau prete au 
freinage. Dans un autre prospectus de la "RACO G.m.b.H. ScrTwelm". 
AoQt 1972. un autre type d'appareil de freinage de surety a ressort 
40 est decrit et illustr6. La forme de realisation dficrite ci-dessus 
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est complet^e par un dispositif de r6glage automatique et un dispo- 
sitif de d^blocage manuel- Cette forme de realisation comporte un 
commutateur de crans de freinage comportant des resistances pour les 
crans de freinage et commande en fonction du poids ou de.la vitesse, 
5 Toutefois, cette commande de la force de freinage au moyefi de resis- 
tances ne permet pas d'6tablir, vis-a-vis de la force de freinage, 
une relation nette, reproductible et ind6pendante du sens de rota- 
tion, ainsi que des variations survenant dans la tension de commande 
et d' alimentation. En outre, la quantity d'energie 61ectrique n6ce8. 
10 saire est importante .dans les positions inter ihediairee . 

L* invention a pour objet, en particulier, la mise au point 
d»un dispositif de commande pour un appareil de freinage de sQret6 
^ ressort comportant un servo-moteur rotatif 61ectrique, ce disposi- 
tif de commande ne pr6sentant pas les inconv^nients du syatfeme connu, 
15 tout en assurant un r6glage suff isamment - precis de la force de frei- 
nage avec determination d»un critere pr^sentant une nette relation 
avec la force de freinage. 

On realise cet objet au moyen d'un dispositif de commande du 
type decrit ci-dessus suivant 1' invention du fait que le dispositif 
20 de commande comporte des elements permettant de determiner directe- 
ment ou indirectement la force de freinage. 

L»avantage de 1« invention reside, en particulier, dans le 
fait que le systeme mentionne permet d'effectuer un reglage sans a- 
coups ou un reglage avec n'importe quel nombre d'etages subdivi36s 
25 avec precision tandis que, en tant que valeur reelle du r6glage, la 
determination directe ou indirecte de la force de freinage permet un 
reglage pr6cis et reproductible de la force de freinage |:^redeterrain6e- 
avec un minimum d'energie fournie de I'exterieur. 

En outre, il est egalement avantageux que les ei6ments de 
30 determination directe de la force de freinage soient constitues 

d* elements permettant de determiner la position angulaire du rotor 
du servo-moteur. L'avantage de cette forme de realisation r6side 
dans le fait que cette solution permet d»effectuer la determination 
d'une maniere tres economique. II est particuliferemcnt avantageux 
35 que les elements destines h determiner la position angulaire du rotor 
du servo-moteur comportent au moins un transmetteur inductif, car 
ainsi, on peut obtenir une mesure absolument sans contact et, par 
consequent, sans aucune usure mecanique. Suivant une autre forme de 
realisation, les elements de determination indirecte de la force de 
40 freinage sont constitues d'eiements de determination directe ou 
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indirecte de la position de la broche effectuant. un mouvement recti- 
ligne. En outre, il est avantageux que les dlfiraents de determination 
directs ou. indirecte de la position de la broche effectuant un mou- 
vement rectiligne comportent au moins un potentiomfetre . Cette for-e 
de realisation permet d'utiliser des elements tr6s simples pour 
effectuer la determination. Suivant une autre forme de realisation, 
les elements de determination directs de la force de freinage sont 
constitues d' elements dynamometriques incorpores dans une partie du 
dispositif de freinage de sQret6 h ressort ou des elements externes 
de freinage servant S la transmission de la force de freinage. 
L'avantage de cette forme de realisation reside dans le fait que 
I'on'peut ainsi obtenir une commande extrSmement precise, car toutos 
les modifications survenant dans le comportement de I'appareil par 
suite du vieillissement ou de I'entretien n'ont absolument aucune 
5 influence sur la force de freinage commandee. II est particulifere- 
ment avantageux de raccorder au moins un transmetteur inductif at un 
transmetteur a valeur th6orique h un dispositif totalisateur tandis 
que, entre le transmetteur inductif et le dispositif totalisateur. 
on prevoit un compteur et, a la suite du dispositif totalisateur, 
0 des basculeurs pour le servo-moteur et pour un frein d'arrSt. Le 
dispositif de commande comports avantageusement deux transmetteurs 
inductifs raccordes a un discriminateur . Suivant une autre forme de 
realisation, un dynamometre de frein. et un transmetteur h valeur 
theorique sont raccord6s h un dispositif totalisateur tandis que, h 
25 la suite de ce dernier, sont montes des basculeurs pour le servo- 
moteur et pour un frein d'arret. Le dispositif de commande comporte 
avantageusement un derivateur. Les systemes decrits ci-des^us appor- 
tent, aux problemes de r6g"lage, une solution simple et repondant aux 
conditions de f onctionnement requises. 
30 Un exemple de realisation non limitatif de I'objet de 1' in- 

vention est illustre schematiquement dans les dessins annexes dans 
lesquels : 

la figure 1 est une coupe longitudinale d'un appareil de 
freinage de sOrete a ressort connu en soi comportant des transmet- 
35 teurs inductifs d'un dispositif de commande suivant 1' invention; 

la figure 2 illustre un premier exemple d'un circuit du 
dispositif de commande, et 

la figure 3 illustre un deuxieme exemple du circuit du 

dispositif de commande. 

En figure 1, un logement est designS par le chiffre 1, 
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arbre d'un servo-moteur , par le chiffre 2, le palier- de I'arbre 2, 
par le chiffre 3, un rotor du aervo-moteur »^ ar le chiffre 4 et un 
statorde ce der nier, par le chiffre 5. L e chiffre de r^f^rence 6 
d^signe l'al6sage de I'arbre 2, le chiffre de r6f6rence 7, une cage 
h billes, le chiffre de r^f^rence 8, une broche, le chiffre de r6f6- 
rence 9, un 6crou et le chiffre de r6f6rence 10, une plaque mobile. 
Une plaque de base est d6sign6e par le chiffre 11, des broches de 
guidage, par le chiffre 12, des ressorts h pression, par le chiffre 
13, un frein ^lectromagn^tique d'ar r§t, par le chiffre 14, un enrou- 
lement du frein ilec tromagn^tique d'arr8t 1 4, par le chiffre 15 et 
un disque de f rein , 'pairTe~criif f re 16. Le chiff re de rifg rence 17 
d^signe un dis^ue,..d£ jbransmette ur^le chiffre de r§f6rence 18, un 
"transmetteur inductif, le chiffre de r6f6rence 19, une roue ^ vis 
sans fin et le chiffre de r6f6rence 2 0, un dispositif de d^blocage 
manuel. Les chiffres de r6f6rence de la figure 1 d6signent 6galement 
les memes pieces dans les figures 2 et 3, En figure 2, un trans- 
metteur a valeur thiorique est d6sign6 par le chiffre de r6f6rence 
21, un commutateur terminal, par le chiffre de r6f6rence 22, un 
discriminateur, par le chiffre de r6f6rence 23 et un compteur, par 
le chiffre de r6f6rence 24. Un d6rivateur est d6sign6 par le chiffre 
25, un dispositif totalisateur , par le chiffre 26, un basculeur pour 
le freinage, par le chiffre 27 et un basculeur pour le d6blocage du 
frein, par le chiffre 28. En figure 3, les mSmes flfiroents sont d6si- 
gn6s par les mgmes chiffres de r6f6rence que ceux utilises en figure 
2. Le chiffre de r6f6rence 29. d^signe un dynaraom^tre. 

Suivant la figure 1, I'arbre 2 du servo-moteur est mont6 
dans les paliers 3 a l*int6rieur du logemant 1. Le rotor.-4 et le - 
stator 5 du servo-moteur ne sont repr6sent§s que sch6ii»atiquement« 
Dans I'alesage 6 de I'arbre 2, est fix6e la cage ^ billes 7 trans- 
formant le mouvement rotatif de I'arbre en un mouvement rectiligne 
de la broche 8. La plaque mobile 10 est assembl6e h la broche 8 au 
moyen de l'6crou 9* Entre la plaque mobile 10 et la plaque de base 
11, sont pr6vus les ressorts h pression 13 raaintenus en position 
axiale par les broches de guidage 12. Le frein 61ectroraagn6tique 
d'arret 14 est pourvu de 1 ' enroulement 15. A I'arbre 2, est assemble 
le disque de frein 16 supportant, de I'autre c6t6, le disque de 
transmetteur 17. Les deux transmetteurs inductifs 18 sont disposes 
I'un derriere I'autre dans un plan radial. En position d*accouple- 
ment, le dispositif de d^blocage manuel 20 est assemble h I'arbre 2 
au moyen de la roue a vis sans fin 19. 
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Le fonctionnement des 6l6ment8 mficaniques 6m I'appareil da 
freinage de sQretfi h ressort est le raSme que celui ' dficrit au d6but 
de la presents specification. Toutefois. sur le c6t6 extfirieur du 
disqoe de frein l6 , est dispose le disque de transmetteur 17 compor- 
tant, par exemple, huit lamelles mfitalliques. per«ettant ainsi 
d'effectuer une determination indirecte suffisamment precise de la 
force de freinage. puiaqu'aossi bien cette dernifere correspond I. la 
position de la broche B. cette position correspondent h la position 
angulaire du rotor 4 et de I'arbre 2. GrSce au montage de deux 
transmetteurs inductifs 18, on peut ggalement determiner la sens du 

mouvement de rotation. 

La figure 2 illustre, h titre d'exemple, un montage compor- 
tant deux transmetteurs inductifs 18. La valeur th6oriqueoCo est 
xfigiee avec le transmetteur k valeur thgorique 21. La valeur de 
mesureo<est determinfie avec les transmetteurs inductifs 18. Le 
discriminateur 23 sert h determiner le sens de rotation, tandis que 
le compteur 24 sert a evaluer la position angulaire. Le commutateur 
terminal 22 (non represente en figure l) determine le moment oC la 
plaque mobile ID atteint sa position extreme. Le derivateur 25 est 
utilise h des fins techniques de reglage. 

La valeur theoriqueo(o . 1^ valeur de mesure oCet la valeur 
derivee % sont totalisees dans le dispositif totalisateur 26. Le 
basculeur 27 pour le freinage ou le basculeur 28 pour le deblocage 
du frein branche ou debranche alors le frein eiectromagnetique 
d'arret 15 ou le servo-moteur 4, 5. 

Un fonctionnement analogue a egalement lieu dans le montage 
represente en figure 3. Toutefois. dans ce cas. il s'agit de la 
determination directe de la force de freinage P. La valeur thSorique 
P„ de la force de freinage est fournie par le transmetteur S valeur 
theorique 21, tandis que la valeur de mesure P est fournie par le 

dynamometre 29. 

Evidemment, I'objet de I'invention n'est nullement limite 
aux systemes representes dans les dessins annexes. On peut egalement 
adopter d-autres possibilites de determination directe ou indirecte 
de la force de freinage. 



6 



2312400 



- REVENDICATIONS - 

1. - Dispositif de commande pour un appareil de freinage de 
sQret6 h ressort comportant un servo-moteur rotatif 61ectrique et 
une broche effectuant un mouvement rectiligne, caract^rise en ce 
qu'il comporte des Elements en vue d'effectuer la d6termination 

5 directe ou indirecte de la force de freinage* 

2. - Dispositif de commande suivant la revendication 1, carac- 
t6ris6 en ce que les Elements de determination indirecte de la force 
de freinage sont des 616raents permettant de determiner la position 
angulaire du rotor (4) du servo-moteur • 

Dispositif de commande suivant la revendication 2, carac- 
t6ris6 en ce que les 616ments de determination de la position angu- 
laire du rotor (4) du servo-moteur comportent au moins un trans- 

metteur inductif (IB). 

4. - Dispositif de commande suivant la revendication 1, carac- 
15 terise en ce que les 616ments de determination indirecte de la force 

de freinage sont des elements de determination directe ou indirecte 
de la position de la broche (8) effectuant un raouvement rectiligne. 

5. - Dispositif de commande suivant la revendication 4, carac- 
terise en ce que les elements de determination directe ou indirecte 

20 de la position de la broche (B) effectuant un mouvement rectiligne 
comportent au moins un potentiom^tre. 

6. - Dispositif de commande suivant la revendication 1, carac- 
terise en ce que les elements de determination directe de la force 
de freinage sont constitues d' elements dynamometriques incorpor68 

25 dans une partie de l^appareil de freinage de sQret6 h ressort ou des 
elements de freinage externes servant a la transraiission de la force 
de freinage. 

7. - Dispositif de commande suivant la revendication 3, carac- 
terise en ce qu'au moins un transmetteur inductif (18) et un trans- 

30 metteur a valeur theorique (21) sont raccord6s ii un dispositif tota- 
lisateur (26) tandis que, entre le transmetteur inductif (18) et le 
dispositif totalisateur (26), on prevoit un compteur (24) et, h la 
suite du dispositif totalisateur (26), des basculeurs (27, 28) pour 
le servo-moteur et pour un frein d'arret (14). 

35 e,- Dispositif de commande suivant la revendication 7, carac- 

terise en ce qu'il comporte deux transmetteurs inductifs (18) raccor- 
des a un discriminateur (23), 

9.- Dispositif de commande suivant la revendication 6, carac- 
terise en ce qu'un dynamometre de frein et un transmetteur a valeur 
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th^orique (21) sont raccordSs h un dispositif totalisateur (26) 
tandis que, a la suite de ce dernier, sont months des basculeurs 
(27, 28) pour le servo-moteur et pour un frein d'arret (14) • 

10.- Dispositif de commande suivant I'une quelconque des 
revendications 7 et 9, caracteris^ en ce qu'il comporte un dlSriva- 
teur (25). 



